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Abstract: The problem of robust control for a class of switched system with time-delay is considered. A state-feedback controller
is constructed by using the complete condition and the Lyapunov function, the switching strategy is also presented.
With the given switching law, the closed-loop system can asymptotically converge to the equilibrium point. The simula-
tion result is also given.
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其中: rn RuRx ?? , ,分别是系统的状态变量和控制输
入，常数 0?? 为时间滞后量。 ii BA , 分别是第i个子系统的状态
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矩阵和输入增益矩阵,






假设1 时滞摄动 iM 满足条件
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假设3 对于外部干扰 )(xW ,存在一非负连续函数 )(x? ,使
下列不等式成立
)()( xxW ??                                 （4）
且 )(,0)0( x?? ? 是连续函数
3  主要结果
首先我们引入完备性概念。
定义1[1] 称对称矩阵集合 },...,,{ 21 mZZZ 是完备的,如果对
任意 nRx ? ,都存在 },...,2,1{ mNi ?? ,使得 0?xZx i
T ;
对称矩阵集合 },...,,{ 21 mZZZ 称为严格完备的,如果对任意




0?? ,使得矩阵集合 }{ 12 ni
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综上可得:当系统切换到第i个子系统时,由{
iZ }是严格完
备的,所以得 0)( ?xV? 成立。因此在给定的控制器(5)和切换策略
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